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＜注 意＞ 

 

① 指令パルス入力モード設定について 

 

z 当社ＰＭＣシリーズのモータコントローラ（２軸、３軸、４軸）は、１パルス

出力形式です。 

z モータドライバ接続の際は、モータドライバ側の設定を１パルス入力モードに

する必要があります。ご確認下さい。 

 

② 入出力用コネクタの結線について 

 

z 入力用コネクタ及び出力用コネクタは、それぞれ、オス・メスに区別し、誤挿

入対策としています。 

z 配線（ケーブル作成）作業時に、誤配線の無いよう作業をお願いいたします。

誤配線が発生しますと、内部のＩＣが破損または、劣化することとなります。 

z 入出力コネクタ配線時は、充分注意願います。 

 

③ 初期データ設定について 

 

z 初期データは、取扱説明書の「９．設定一覧表」に記述された、初期値（数値）

が設定されています。 

z 運用に際し、システム設定に合わせた、再設定が必要です。ご確認ください。 
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1 製品仕様 
 

1.1 品名 

３軸（４軸）モータコントローラ 

 

1.2 適用範囲 

本書は３軸（４軸）モータの回転数を制御するモータコントローラの取扱説

明書です。 

(ドライバ及びモータは含みません) 

 

1.3 概要 

本装置は追い付き運転モードに対応した３軸（４軸）連動制御が可能なコン

トローラです。 

又、内部/外部両方向から速度パターン、及び速度データを設定でき、その速

度に対するパルスを出力できるコントローラです。 

 

1.4 構成 

１）コントローラ本体 

２）付属品 

①電源コード  ・・・１本 

②ドライバ用コネクタ・・・３個（４軸の場合は４個） 

D-sub 9P/FCK1GAE(Hood) 

③制御入力用コネクタ・・・１個 D-sub 37P/FCK4GAE(Hood) 

④制御出力用コネクタ・・・１個 D-sub 37S/FCK4GAE(Hood) 
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1.5 仕様 

１）パルス出力 

①１パルス出力方式（ＣＷ／ＣＣＷ切り替え方式） 

②パルス電圧    Ｈ＝１１．４～１２．０Ｖ，Ｌ≒０．４Ｖ～ 

③周波数      ０．０３２～３５Ｋｐｐｓ 

④パルス幅     ２５［μｓ］固定 

⑤立ち上がり時間  １［μｓ］以下 

⑥立ち下がり時間  １［μｓ］以下 

 

２）制御入出力 

シーケンサ入出力に準拠（入出力等価回路参照 ４０ページ） 

 

 ３）動作モード 

追い付きモード ８パターン 

①内部データ選択 ファンクションデータ設定モードでのプログラム番

号で指定します。 

②外部データ選択 コントローラ制御入力よりパターン番号で指定しま

す。 

③外部速度設定  コントローラ制御入力より速度データ設定で指定し

ます。 

注）内部／外部の切り替えは、初期データ  で指定します。 

 

４）一般仕様 

①電  源  ＡＣ１００［Ｖ］（５０／６０［Ｈｚ］）±１０［％］ 

②消費電力  約５０［Ｗ］ 

③使用温度  ０～４０［℃］ 

④保存温度  －２０～６０［℃］ 

⑤湿  度  １０～９０［％］ＰＨ(結露しないこと) 

⑥ノイズ耐量 ノイズ電圧±１５００［Ｖ］，幅１［μｓ］ 

         印加時間  ５［分］（ノイズシミュレータによる） 

⑦停電保持  設定値約  １０［年］（Ｅ２ＲＯＭによる） 

⑧重  量  約 ５ ［ｋｇ］ 

1.6 制御対象 

１）ＡＣサーボドライバ (１パルス入力方式) 

２）制御最大速度 標準タイプ １０（ｍ／ｍｉｎ） 

              高速タイプ ３０（ｍ／ｍｉｎ）  
                    ４０（ｍ／ｍｉｎ）  
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2 ブロック図 
2.1 3 軸構成  
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2.2 4 軸構成  
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3 各入出力信号の説明 
3.1 制御入力 

   

１） 追い付きスタート 追い付き運転指令 レベル入力 Ｌ：運転

２） Ｍ１低速 モータ１低速運転指令 レベル入力 Ｌ：運転

３） Ｍ１高速 モータ１高速運転指令 レベル入力 Ｌ：運転

４） Ｍ２低速 モータ２低速運転指令 レベル入力 Ｌ：運転

５） Ｍ２高速 モータ２高速運転指令 レベル入力 Ｌ：運転

６） Ｍ３低速 モータ３低速運転指令 レベル入力 Ｌ：運転

７） Ｍ３高速 モータ３高速運転指令 レベル入力 Ｌ：運転

８） MOTOR正/逆 モータ正転／逆転切り替え レベル入力 Ｈ：正転　Ｌ：逆転

９） Ｌ１センサ Ｌ１センサ入力 レベル入力 Ｌ：キャリア有

１０） Ｌ２センサ Ｌ２センサ入力 レベル入力 Ｌ：キャリア有

１１） ＰＴＮ／ＳＰＤ パターン番号／速度データ切り替え レベル入力 Ｈ：パターン　Ｌ：速度

１２） ＳＴＲＯＢ ＰＴＮ／ＳＰＤ ストローブ信号 パルス入力 Ｈ→Ｌの立下りｴｯｼﾞで書込み

１３） パターン選択２
０ ＬＳＢ レベル入力 パターン番号１～８

１４） パターン選択２
１ 　　　　　　　　動作パターン選択信号

１５） パターン選択２
２

１６） パターン選択２
３ ＭＳＢ

例：　　　　MSB　　　　LSB
　　　　　　　　1110　　　　　　　パターン1
　　　　　　　　1010　　　　　　　パターン5
注1：0=L，1=H
注2：パターン番号は、ファンクションデータ設定で
　　　用いられるプログラム番号と等しい。

 

ＰＴＮ（Ｈ）

ＰＴＮ／ＳＰＤ

ＳＴＲＢ

パターン

（Ｈ）

（Ｌ）

３ｍｓ以上 ３０ｍｓ以上
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１７） SPEED DATA 2
0 ＬＳＢ

１８） SPEED DATA 2
1 　　　　　　　　　 速度データ信号 レベル入力 　　０～４０００[mm/min]

１９） SPEED DATA 2
2 　　　　　　　　　　　　　　MSB　　　　　　　　 　LSB

２０） SPEED DATA 2
3 　　　　　　　　　　例：       １１１１　１１１１１１１１ 　　０[mm/min]

２１） SPEED DATA 2
4 　　　　　　　　　　            ００００　０１０１１１１１ 　　４０００[mm/min]

２２） SPEED DATA 2
5 　　　　　　　　　　注：       ０=L，１=H

２３） SPEED DATA 2
6

２４） SPEED DATA 2
7

２５） SPEED DATA 2
8

２６） SPEED DATA 2
9

２７） SPEED DATA 2
10

２８） SPEED DATA 2
11 ＭＳＢ

 

 

ＳＰＤ（Ｌ）

ＰＴＮ／ＳＰＤ

ＳＰＥＥＤ

ＳＴＢＥ
（Ｈ）

（Ｌ）

３ｍｓ以上 ３０ｍｓ以上
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3.2 制御出力 

 

１） 搬送スタート モータ１，２，３いずれかの動作中に出力 レベル出力 Ｌ：スタート

２） 高速搬送タイミング 追い付き高速タイミング信号 レベル出力 Ｌ：高速搬送可能

３） Ｍ１高速運転 モータ１高速運転信号 レベル出力 Ｌ：Ｍ１高速運転

４） Ｍ１　ＡＬＡＲＭ コントローラ異常又は、モータドライバ１が
オーバーヒート時に出力

レベル出力 Ｌ：アラーム

５） Ｍ２　ＡＬＡＲＭ コントローラ異常又は、モータドライバ２が
オーバーヒート時に出力

レベル出力 Ｌ：アラーム

６） Ｍ３　ＡＬＡＲＭ コントローラ異常又は、モータドライバ３が
オーバーヒート時に出力

レベル出力 Ｌ：アラーム

７） 設定許可 パターン№、速度データ、設定可能時 出力 レベル出力 Ｌ：設定可

８） ＳＰＥＥＤ読み取り可速度読み取りタイミング信号 パルス出力 Ｌ：読み取り可

　　　　 不可(Ｈ) 

                     可（L) 

９） SPEED DATA 2
0 ＬＳＢ

１０） SPEED DATA 21 　　　　　　　　　 速度データ信号 レベル出力 　　０～４０００[mm/min]

１１） SPEED DATA 2
2 　　　　　　　　　　　　　　MSB　　　　　　　　 　LSB

１２） SPEED DATA 2
3 　　　　　　　　　　例：       １１１１　１１１１１１１１ 　　０[mm/min]

１３） SPEED DATA 24 　　　　　　　　　　            ００００　０１０１１１１１ 　　４０００[mm/min]

１４） SPEED DATA 2
5 　　　　　　　　　　注：       ０=L，１=H

１５） SPEED DATA 26

１６） SPEED DATA 2
7

１７） SPEED DATA 28

１８） SPEED DATA 2
9

１９） SPEED DATA 210

２０） SPEED DATA 2
11 ＭＳＢ

10ms

100ms
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ＰＴＮ（Ｈ）

読み取り可
可（L)

SPEED

変更
10ms

　不可（H)

 

 

 

3.3 ドライバに対する入出力(Ｍ１～Ｍ３同様) 

 

1) PULS パルス列をドライバに出力 パルス出力

2) CW/CCW 回転方向の指令信号をドライバに出力 レベル出力 Ｌ：正転　Ｈ：逆転

3) HOLD OFF ホールドオフ信号をドライバに出力 レベル出力
Ｌ：ホールド　オフ
（サーボ　オフ）

4) ALARM ドライバオーバーヒート信号入力 レベル入力 Ｈ：オーバーヒート

注：コントローラ電源投入から２秒間オーバーヒート検出無効

注：適用ドライバの仕様において、ALARM正常時、ON信号を出力するものについては

　　 添付品のコネクタで、未使用(すべて)のCNM(9Pin)のALARM信号(5-9Pin間)を短絡

　　 して下さい。開放の場合は、ALARMを発生します。
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4 キーボード設定 
 

1) FUNC1 ・初期データ設定モードへの切り替え
・データ設定中の誤入力解除

2) FUNC2 ・通常(低速速度)データ設定モードへの切り替え
・データ設定中の誤入力解除

3) MONI モニターモードへの切り替え

4) NO. プログラム番号選択

5) RUN ・運転開始

6) STOP/RST ・動作中モータの停止／アラーム解除
※アラーム解除はモータ起動信号　(外部入力)がＯＦＦのと
きに有効

7) SET データの確定

8) ▲ ・設定データの項目、速度データ番号、モータ番号の切り替
え
※STOPキーを押してからこのキーを　押すと項目の送り順が
逆になります。再びSTOPキーを押すと元に戻ります。

9) ． ・小数点

10) ０～９ ・数値入力

11) +/- 未使用
 

 

 

5 表示説明 
 

5.1 ランプ説明 

1) EXT ・ 初期データ設定の「モード」情報にて点灯する。

2) FUNC ・ FUNC1または、FUNC2キーが押された時に点灯する。

3) RUN ・ RUNキーが押され、運転可能状態である時に点灯する。

4) STBY ・ 選択された、速度データ番号が正常である時に点灯する。

5) ALM ・ 本機の異常、又はモータドライバのオアーバーヒートで点灯する。

解除は要因の復旧に加え、モータ起動信号（外部）がＯＦＦのこと。

6) M1 ・ モータ１パルス出力中（モータ運転中）に点灯する。

7) M2 ・ モータ２パルス出力中（モータ運転中）に点灯する。

8) M3 ・ モータ３パルス出力中（モータ運転中）に点灯する。
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5.2 ディスプレイ表示(７seg) 

１）モニタモード 

モータ番号１～３

　　　：位置／　　　：速度

動作パターン番号１～８

１～８：内部速度、E：外部速度
 

２）ファンクションデータ設定モード 

①通常データ設定モード

低速

速度

設定データ異常時点滅

プログラム番号

１～８：内部速度、E：外部速度設定

②初期データ設定モード

初期データ設定一覧表参照
 

 

 ３）アラーム発生時 

と表示し、データ表示部に
その内容を表示します。

　　　　：メモリ異常

　　　　：ヒューズ切れ

　　　　：ドライバ1，2，3オーバーヒート
         (その他ドライバ異常)
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6 各モードに於けるキー操作 
6.1 モード切り替え 

6.1.1 モニタモードへの切り替え 

【ＭＯＮＩ】キーを押す 

6.1.2 初期データ設定モードへの切り替え 

【ＦＵＮＣ１】キーを押す 

6.1.3 通常(低速速度)データ設定モードへの切り替え 

【ＦＵＮＣ２】キーを押す 

6.1.4 内部データ選択モードと外部データ選択モードの切り替え 

１) 【ＦＵＮＣ１】キーを押して初期データ設定モードにする 

２) “       ”項目を選択しデータを変更する 

①【ＳＥＴ】キーを押す 

②【０】か【１】キーを押す 

０：内部データ選択モード 

１：外部データ選択、及び外部速度設定モード 

③【ＳＥＴ】キーを押す 

 

6.2 モータ表示切り替え 

6.2.1 速度／距離表示の切り替え 

１）【ＭＯＮＩ】キーを押してモニタモードに変更する 

２）【▲】キーを押して交互に切り替える 

注）距離表示はＭ１のみ 

6.2.2 モータ番号指定による速度表示切り替え 

１）モニタモードに変更する 

２）【ＮＯ．】キーを押す(モータ番号 点滅表示) 

３）【▲】キーを操作してモータ番号選択 

４）【ＳＥＴ】キーを押す(モータ番号 点灯表示) 
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6.3 追い付きデータ入力 

6.3.1 データ入力手順 

 

１）通常(低速速度)データ設定モードにする 

  【ＦＵＮＣ２】キーを押すことによりモニタモードから通常データ設定

モードへ変更する 

  注）すでに通常データ設定モードにある時、この操作は不用 

 

２）プログラム番号の選択 

【ＮＯ．】キーを押す(プログラム番号点滅) 

【▲】,【１】～【８】キーを操作して、プログラム番号選択 

【ＳＥＴ】キーを操作して選択完了(プログラム番号点灯) 

注）すでに通常データ設定モードにある時、この操作は不用 

 

３）データ変更 

【ＳＥＴ】キーを押す(データ ０ 表示，入力箇所点滅) 

【０】～【９】，【．】キーを操作してデータ入力 

注）データ入力途中での訂正は、【ＲＳＴ】又は【ＦＵＮＣ２】キーを

押し再度データを入力する 

 

４）設定完了 

【ＳＥＴ】キーを押す(データ点灯) 
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6.3.2 追い付きモード運転時の設定項目 

・速度データ設定(低速データ設定) 

1)¨＊． ¨VL：低速速度 

プログラム番号 1～8，E 

・初期データ設定 

① ‥  ‥ L21：L1，L2 センサ間距離 

② ‥  ‥ L32：L2 センサからの有効追い付き距離 

③ ‥   ‥ Lh ：高速搬送距離 

④ ‥   ‥ Lo ：追い付き距離 

⑤ ‥  ‥ LC ：キャリア長さ 

⑥ ‥   ‥ VH ：高速搬送速度 

⑦ ‥  ‥ Ｔa ：0～10000[mm/min]までの加速時間 

Ta’＝
VH-VL
10000

 ・Ta
 

⑧ ‥  ‥ Ｔd ：10000～0[mm/min]までの減速時間 

(Ｔd=0 の時 Ｔd=Ｔa) 

 ・TdTd’＝
VH-VL
10000  

 

LV LV

⑦Ta’ 　T1≧⑧Td’

L1センサ L2センサ

①L21

⑤Lc

④Lo

③Lh
②L32

⑥VH

トレー１トレー２
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6.3.3 追い付きモードデータ入力条件-１ 
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6.3.4 追い付きモードデータ入力条件-２ 
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6.4 初期データ入力 

 

１）初期データ設定モードにする 

【ＦＵＮＣ１】キーを押してモニタモードから初期データ設定モードへ

変更する。 

   注）すでに初期データ設定モードにある時、この操作は不用 

 

２）変更項目選択 

【▲】キーを操作して変更項目選択 

注）【／ＲＳＴ】キーを押すと、項目が逆にステップダウンする。再度

押すと、ステップアップ動作に復帰する 

 

３）データ変更 

【ＳＥＴ】キーを押す(データ ０ 表示，入力箇所点滅) 

【０】～【９】，【．】キーを操作してデータ入力 

注）モータ１～３は運転中でない事。運転指令が入力されていない事 

注）データ入力途中での訂正は、【ＲＳＴ】又は【ＦＵＮＣ１】キーを

押し再度データを入力する 

 

４）設定完了 

【ＳＥＴ】キーを押す(データ点灯) 
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7 運転操作 
 

7.1 モータ運転可能操作 

１）モニタモードに変更 

  【ＭＯＮＩ】キーを押してファンクションデータ設定モードからモニタ

モードに変更する 

  注）すでにモニタモードにある時、この操作は不用 

２）【ＲＵＮ】キーを押す 

  注）設定データが正常である時（ＲＵＮ）ＬＥＤ点灯 

 

7.2 モータ運転禁止操作 

１）モニタモードに変更 

２）全てのモータが停止中(モータ起動信号(外部)が全てＯＦＦであること

を確認 

３）【ＳＴＯＰ／ＲＳＴ】キーを押すとモータ運転禁止となる 

注 1：設定データが正常である時【ＲＵＮ】ＬＥＤ点滅 

注 2：設定データが異常である時【ＲＵＮ】ＬＥＤ消灯 

注 3：モータ運転中１秒間【ＳＴＯＰ／ＲＳＴ】キーが押された時、非

常停止する。 

 

7.3 ホールドオフ（サーボ・オフ）操作 

１）モニタモードに変更する 

２）運転禁止 

  【ＳＴＯＰ／ＲＳＴ】キーを押す 

３）ホールドオフ 

  【ＳＴＯＰ／ＲＳＴ】キーを５秒間押し続ける 

４）ホールドオフ解除 

【ＲＵＮ】キーを押す 

 

7.4 アラーム解除 

１）アラーム原因を排除する 

２）運転指令をすべて“ＯＦＦ”にする(モニタ起動信号(外部)をＯＦＦに

すること) 

３）【ＳＴＯＰ／ＲＳＴ】キーを押す 

４）【ＲＵＮ】キーを押して運転可能にする  
注１：【ＳＴＯＰ／ＲＳＴ】キーを押して（ＡＬＡＲＭ）ＬＥＤが点灯し

ている場合はアラーム原因が排除されていないことを表示したものであ

る 

注２：【ＳＴＯＰ／ＲＳＴ】キーを押すとアラーム内容はクリアされます 
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7.5 追い付き運転 

7.5.1 運転前操作 

１）コントローラを運転状態にする。 

【ＲＵＮ】キーを押す。 

２）ファンクションデータ設定モードで、データを入力し、データが正常

である事を確認する 

初期データ設定モードの“  ”で切り替える。 

①  内部選択：通常データ設定モードの速度データを番号で指定する 

②  外部選択：パターン番号、又は速度データをコントローラ制御入力

(12bitBit)へホスト機から指定する。 

注：パターンデータが正常であるか(ＲＵＮ)ランプで確認する。 

(正常時点灯、異常時点滅又は消灯) 

注：パターン番号は、ファンクションデータ設定で用いられるプロ

グラム番号を等しい 

 

7.5.2 低速運動操作(Ｍ１～Ｍ３共通) 

１）運転前操作の条件を満足した状態で低速運動指令を受けた時、下記の

時間で加減速動作する。 

“ｏn”
低速運転指令 “ｏｆｆ”

VL

Ta’ Td’

Vmin Vmin
Ta’＝

Td’＝

Ta＝

Td＝

VL-Vmin
10000
VL-Vmin
10000

(M1加速時間)

(M1減速時間)

・Ta[Sec]

・Ta[Sec]

 

7.5.3 高速運動操作(Ｍ１～Ｍ３共通) 

１）運転前操作の条件を満足した状態で高速運動指令を受けた時、下記の

時間で加減速動作する。 

“ｏn”
高速運転指令 ”ｏｆｆ”

VH

Ta’ Td’

VH-Vmin
10000

(M1加速時間)

(M1減速時間)

・Ta[Sec]

・Ta[Sec]
Vmin Vmin

Ta’＝

Td’＝

Ta＝

Td＝

VH-Vmin
10000
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7.5.4 追い付き運転動作 

１）運転前操作の条件を満足した状態でＭ２,Ｍ３に低速運転指令(外部

号)を与える。 

２）Ｍ２,Ｍ３が低速運転動作している状態で追付きスタート信号(外部

号)を与える。 

・Ｍ２,Ｍ３低速搬送速度で動作 

・Ｌ２センサにトレーがある時、Ｍ１は低速搬送速度で動作 

・Ｌ２センサにトレーがない時、Ｍ１は高速搬送速度で動作 

注）Ｌ２センサがトレーにない時、３）項の処理が行われる 

３）トレーがＬ２センサを通過した時、コントローラはＭ１高速運転信号

を出力し、Ｍ１を高速搬送速度まで加速させる 

    この時、高速搬送可能であれば高速搬送タイミング信号を出力   

(“ＯＮ”)する 

４）次のトレーがＬ１センサを通過した時、演算を始め、減速位置と減速

時間(Ｔ１)を計算する 

５）トレー２が減速位置に達した時に減速を始め、Ｍ１高速運転信号、高

速搬送タイミング信号を“ＯＦＦ”にする 

６）追付き距離に達した時、Ｍ１は低速搬送動作となる 

７）追付きスタート指令は“ＯＦＦ”にされるまで、３）項から繰り返さ

れる 

トレー2 トレー1

Lo

LV LV

Ta’ 　T1≧Td’

”off”

”off”

L1センサ L2センサ

L21

Lc

Lh
L32

VH

M1高速
運転信号

M1高速運転　”on”

高速搬送可能　”on”高速搬送
ﾀｲﾐﾝｸﾞ信号
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7.6 追加機能 

初期データ設定一覧表（追加機能)
設定内容 最小値 最大値 初期値 単位

起動時間遅延 5.0 20.0 5.0 【－】

サーボ・フラグ 0 7 0 【－】

オーバーヒート・フラグ 0 7 7 【－】

起動遅延時間 ：ＨＯＳＴ制御装置立ち上がり時間保証用、モータコントローラ起動
 時間遅延設定です
 起動時間の遅延で、ＨＯＳＴの語信号の受信を回避するものです

サーボ・フラグ ：サーボモータドライバのメーカーの信号形態に合わせるための
 機能です
 このサーボ・フラグで、ＯＮする論理を選択します
 各フラグは、ｂｉｔに対応しています
 フラグは以下の通りです
7 6 5 4 3 2 1
- - - - Ｍ３ Ｍ２ Ｍ１

データは、バイナリィ形式で指定して下さい

例) データ
Ｍ３：ＯＦＦ Ｍ２：ＯＦＦ Ｍ１：ＯＮ ＝ 1
Ｍ３：ＯＮ Ｍ２：ＯＦＦ Ｍ１：ＯＮ ＝ 5
Ｍ３：ＯＮ Ｍ２：ＯＮ Ｍ１：ＯＮ ＝ 7

オーバーヒート・フラグ ：サーボモータドライバからの、ＡＬＭ信号の受信論理を選択する
 信号です
 フラグ構成は、サーボフラグに同じです

備考ＬＥＤ表示
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7.7 追い付きモードタイムチャート  
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8 設定一覧表 
8.1 ３軸標準タイプ 

設定内容 ＬＥＤ表示 最小値 最大値 初期値 単位 備考

モード 0 1 1 ---
0:内部データ
1:外部データ

最大移動距離 0 6000 6000 mm 未使用

最大速度 1000 9999 8000 mm/min
ＶＬ，ＶＨ
最大値

最低速度 1 100 6 mm/min
ＶＬ，ＶＨ
最大値

最大速度変化 1 9999 9999 ---- 未使用

モータ１回転方向 0 1 1 ----
1:正転
0:逆転

モータ２回転方向 0 1 1 ----
1:正転
0:逆転

モータ３回転方向 0 1 1 ----
1:正転
0:逆転

追い付き最高速度 100 9999 8000 mm/min

追い付き距離 1 300 30 mm

高速搬送距離 100 3000 1800 mm

センサＬ２，１間距離 100 3000 1800 mm

センサＬ２からの
有効追い付き距離

100 999.9 350 mm

キャリア長さ 100 2000 1350 mm

加速時間 0.01 99.99 3 sec

減速時間 0 99.99 0 sec

ローラ直径 1 100 50 mm

Dec=0の時
Dec=Acc
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設定内容 ＬＥＤ表示 最小値 最大値 初期値 単位 備考

モータ１　１回転当たり
のパルス数

100 9999 400 P/R

モータ１ギア比１ 1 9999 20 ----
減速比＝
Ｇ２／Ｇ１

モータ１ギア比２ 1 9999 1 ----
減速比＝
Ｇ２／Ｇ１

モータ２　１回転当たり
のパルス数

100 9999 400 P/R

モータ２ギア比１ 1 9999 20 ----
減速比＝
Ｇ２／Ｇ１

モータ２ギア比２ 1 9999 1 ----
減速比＝
Ｇ２／Ｇ１

モータ３　１回転当たり
のパルス数

100 3000 400 P/R

モータ３ギア比１ 1 9999 20 ----
減速比＝
Ｇ２／Ｇ１

モータ３ギア比２ 1 9999 1 ----
減速比＝
Ｇ２／Ｇ１

起動時間遅延 5 20 5 sec

サーボ・フラグ 0 7 0 ----

オーバーヒート・フラグ 0 7 7 ----
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8.2 ３軸高速タイプ（３０ｍ／ｍｉｎ） 

設定内容 ＬＥＤ表示 最小値 最大値 初期値 単位 備考

モード 0 1 1 ---
0:内部データ
1:外部データ

最大移動距離 0 6000 6000 mm 未使用

最大速度 100 3000 2400 cm/min
ＶＬ，ＶＨ
最大値

最低速度 1 1000 50 cm/min
ＶＬ，ＶＨ
最大値

最大速度変化 1 9999 9999 ---- 未使用

モータ１回転方向 0 1 1 ----
1:正転
0:逆転

モータ２回転方向 0 1 1 ----
1:正転
0:逆転

モータ３回転方向 0 1 1 ----
1:正転
0:逆転

追い付き最高速度 10 3000 2400 cm/min

追い付き距離 1 200 45 mm

高速搬送距離 100 2000 1130 mm

センサＬ２，１間距離 100 2000 1130 mm

センサＬ２からの
有効追い付き距離

100 999.9 350 mm

キャリア長さ 100 2000 780 mm

加速時間 0.01 99.99 3.00 sec

減速時間 0.00 99.99 0.00 sec

ローラ直径 1 100 30 mm

Dec=0の時
Dec=Acc
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設定内容 ＬＥＤ表示 最小値 最大値 初期値 単位 備考

モータ１　１回転当たり
のパルス数

100 3000 400 P/R

モータ１ギア比１ 1 9999 20 ----
減速比＝
Ｇ２／Ｇ１

モータ１ギア比２ 1 9999 1 ----
減速比＝
Ｇ２／Ｇ１

モータ２　１回転当たり
のパルス数

100 3000 400 P/R

モータ２ギア比１ 1 9999 20 ----
減速比＝
Ｇ２／Ｇ１

モータ２ギア比２ 1 9999 1 ----
減速比＝
Ｇ２／Ｇ１

モータ３　１回転当たり
のパルス数

100 3000 400 P/R

モータ３ギア比１ 1 9999 20 ----
減速比＝
Ｇ２／Ｇ１

モータ３ギア比２ 1 9999 1 ----
減速比＝
Ｇ２／Ｇ１

起動時間遅延 5 20 5 sec

サーボ・フラグ 0 7 0 ----

オーバーヒート・フラグ 0 7 7 ----
 



 29 

8.3 ３軸高速タイプ（４０ｍ／ｍｉｎ）  

設定内容 ＬＥＤ表示 最小値 最大値 初期値 単位 備考

モード 0 1 1 ---
0:内部データ
1:外部データ

最大移動距離 0 6000 6000 mm 未使用

最大速度 100 4000 4000 cm/min
ＶＬ，ＶＨ
最大値

最低速度 1 1000 80 cm/min
ＶＬ，ＶＨ
最大値

最大速度変化 1 9999 9999 ---- 未使用

モータ１回転方向 0 1 1 ----
1:正転
0:逆転

モータ２回転方向 0 1 1 ----
1:正転
0:逆転

モータ３回転方向 0 1 1 ----
1:正転
0:逆転

追い付き最高速度 100 4000 4000 cm/min

追い付き距離 10 300 100 mm

高速搬送距離 100 4000 3710 mm

センサＬ２，１間距離 100 4000 3710 mm

センサＬ２からの
有効追い付き距離

100 1200 695 mm

キャリア長さ 100 3000 2220 mm

加速時間 0.01 99.99 3 sec

減速時間 0 99.99 0 sec

ローラ直径 1 300 100 mm

Dec=0の時
Dec=Acc
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設定内容 ＬＥＤ表示 最小値 最大値 初期値 単位 備考

モータ１　１回転当たり
のパルス数

100 2000 1024 P/R

モータ１ギア比１ 1 9999 17 ----
減速比＝
Ｇ２／Ｇ１

モータ１ギア比２ 1 9999 1 ----
減速比＝
Ｇ２／Ｇ１

モータ２　１回転当たり
のパルス数

100 2000 1024 P/R

モータ２ギア比１ 1 9999 17 ----
減速比＝
Ｇ２／Ｇ１

モータ２ギア比２ 1 9999 1 ----
減速比＝
Ｇ２／Ｇ１

モータ３　１回転当たり
のパルス数

100 2000 1024 P/R

モータ３ギア比１ 1 9999 17 ----
減速比＝
Ｇ２／Ｇ１

モータ３ギア比２ 1 9999 1 ----
減速比＝
Ｇ２／Ｇ１

起動時間遅延 5 20 5 sec

サーボ・フラグ 0 7 0 ----

オーバーヒート・フラグ 0 7 7 ----
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8.4 ４軸標準タイプ  

設定内容 ＬＥＤ表示 最小値 最大値 初期値 単位 備考

モード 0 1 1 ---
0:内部データ
1:外部データ

最大移動距離 0 6000 2000 mm 未使用

最大速度 100 9999 6000 mm/min
ＶＬ，ＶＨ
最大値

最低速度 1 1000 6 mm/min
ＶＬ，ＶＨ
最大値

最大速度変化 1 9999 9999 ---- 未使用

モータ１回転方向 0 1 1 ----
1:正転
0:逆転

モータ２回転方向 0 1 1 ----
1:正転
0:逆転

モータ３回転方向 0 1 1 ----
1:正転
0:逆転

追い付き最高速度 100 9999 6000 mm/min

追い付き距離 1 200 45 mm

高速搬送距離 100 2000 1305 mm

センサＬ２，１間距離 100 2000 1305 mm

センサＬ２からの
有効追い付き距離

100 999.9 330 mm

キャリア長さ 100 999.9 870 mm

加速時間 0.01 99.99 3 sec

減速時間 0 99.99 0 sec

ローラ直径 1 100 50 mm

Dec=0の時
Dec=Acc
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設定内容 ＬＥＤ表示 最小値 最大値 初期値 単位 備考

モータ１　１回転当たり
のパルス数

100 9999 400 P/R

モータ１ギア比１ 1 9999 130 ----
減速比＝
Ｇ２／Ｇ１

モータ１ギア比２ 1 9999 3 ----
減速比＝
Ｇ２／Ｇ１

モータ２　１回転当たり
のパルス数

100 9999 400 P/R

モータ２ギア比１ 1 9999 520 ----
減速比＝
Ｇ２／Ｇ１

モータ２ギア比２ 1 9999 3 ----
減速比＝
Ｇ２／Ｇ１

モータ３　１回転当たり
のパルス数

100 9999 400 P/R

モータ３ギア比１ 1 9999 130 ----
減速比＝
Ｇ２／Ｇ１

モータ３ギア比２ 1 9999 3 ----
減速比＝
Ｇ２／Ｇ１

起動時間遅延 5 20 5 sec

サーボ・フラグ 0 7 0 ----

オーバーヒート・フラグ 0 7 7 ----
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8.5 ４軸高速タイプ（３０ｍ／ｍｉｎ）  

設定内容 ＬＥＤ表示 最小値 最大値 初期値 単位 備考

モード 0 1 1 ---
0:内部データ
1:外部データ

最大移動距離 0 6000 6000 mm 未使用

最大速度 100 3000 2400 cm/min
ＶＬ，ＶＨ
最大値

最低速度 1 100 50 cm/min
ＶＬ，ＶＨ
最大値

最大速度変化 1 9999 9999 ---- 未使用

モータ１回転方向 0 1 1 ----
1:正転
0:逆転

モータ２回転方向 0 1 1 ----
1:正転
0:逆転

モータ３回転方向 0 1 1 ----
1:正転
0:逆転

追い付き最高速度 10 3000 400 cm/min

追い付き距離 1 200 45 mm

高速搬送距離 100 2000 1130 mm

センサＬ２，１間距離 100 2000 1130 mm

センサＬ２からの
有効追い付き距離

100 999.9 360 mm

キャリア長さ 100 2000 780 mm

加速時間 0.01 99.99 3.00 sec

減速時間 0.00 99.99 0.00 sec

ローラ直径 1 100 30 mm

Dec=0の時
Dec=Acc
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設定内容 ＬＥＤ表示 最小値 最大値 初期値 単位 備考

モータ１　１回転当たり
のパルス数

100 3000 400 P/R

モータ１ギア比１ 1 9999 20 ----
減速比＝
Ｇ２／Ｇ１

モータ１ギア比２ 1 9999 1 ----
減速比＝
Ｇ２／Ｇ１

モータ２　１回転当たり
のパルス数

100 3000 400 P/R

モータ２ギア比１ 1 9999 20 ----
減速比＝
Ｇ２／Ｇ１

モータ２ギア比２ 1 9999 1 ----
減速比＝
Ｇ２／Ｇ１

モータ３　１回転当たり
のパルス数

100 3000 400 P/R

モータ３ギア比１ 1 9999 20 ----
減速比＝
Ｇ２／Ｇ１

モータ３ギア比２ 1 9999 1 ----
減速比＝
Ｇ２／Ｇ１

起動時間遅延 5 20 5 sec

サーボ・フラグ 0 7 0 ----

オーバーヒート・フラグ 0 7 7 ----
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8.6 ４軸高速タイプ（４０ｍ／ｍｉｎ）  

設定内容 ＬＥＤ表示 最小値 最大値 初期値 単位 備考

モード 0 1 1 ---
0:内部データ
1:外部データ

最大移動距離 0 6000 6000 mm 未使用

最大速度 100 4000 4000 cm/min
ＶＬ，ＶＨ
最大値

最低速度 40 100 80 cm/min
ＶＬ，ＶＨ
最大値

最大速度変化 1 9999 9999 ---- 未使用

モータ１回転方向 0 1 1 ----
1:正転
0:逆転

モータ２回転方向 0 1 1 ----
1:正転
0:逆転

モータ３回転方向 0 1 1 ----
1:正転
0:逆転

追い付き最高速度 100 4000 4000 cm/min

追い付き距離 10 300 100 mm

高速搬送距離 100 4000 3710 mm

センサＬ２，１間距離 100 4000 3710 mm

センサＬ２からの
有効追い付き距離

0 1200.0 100 mm

キャリア長さ 100 3000 2220 mm

加速時間 0.01 99.99 3.00 sec

減速時間 0.00 99.99 0.00 sec

ローラ直径 1 100 100 mm

Dec=0の時
Dec=Acc
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設定内容 ＬＥＤ表示 最小値 最大値 初期値 単位 備考

モータ１　１回転当たり
のパルス数

100 2000 1024 P/R

モータ１ギア比１ 1 9999 17 ----
減速比＝
Ｇ２／Ｇ１

モータ１ギア比２ 1 9999 1 ----
減速比＝
Ｇ２／Ｇ１

モータ２　１回転当たり
のパルス数

100 2000 1024 P/R

モータ２ギア比１ 1 9999 17 ----
減速比＝
Ｇ２／Ｇ１

モータ２ギア比２ 1 9999 1 ----
減速比＝
Ｇ２／Ｇ１

モータ３　１回転当たり
のパルス数

100 2000 1024 P/R

モータ３ギア比１ 1 9999 17 ----
減速比＝
Ｇ２／Ｇ１

モータ３ギア比２ 1 9999 1 ----
減速比＝
Ｇ２／Ｇ１

起動時間遅延 5 20 5 sec

サーボ・フラグ 0 7 0 ----

オーバーヒート・フラグ 0 7 7 ----
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9 追い付きデータ設定一覧表 
 

設定内容 初期値 備考

低速速度　1 0

低速速度　2 0

低速速度　3 0

低速速度　4 0

低速速度　5 0

低速速度　6 0

低速速度　7 0

低速速度　8 0

低速速度　E 0

ＬＥＤ表示 低速速度値

P番号　1

P番号　2

P番号　3

P番号　4

P番号　5

P番号　6

P番号　7

P番号　8

外部指令値

追付き最高速度

追付き最高速度

最高速度値

追付き最高速度

追付き最高速度

追付き最高速度

追付き最高速度

追付き最高速度

注記　設定内容の低速速度につづく数字は、P番号(プログラム) 1～8(内部設定), E(外部設定)を示す。

追付き最高速度

追付き最高速度
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10 入出力回路 
10.1  入力コネクタＰＩＮ配列 

 

Pin No. 名　　称 機　　能 Pin No. 名　　称 機　　能
1 +24V DC24V電源入力　　　　

※1 20 +24V ＤＣ２４Ｖ電源入力　　
※１

2 0V ０Ｖ入力 21 MORTOR 正／逆 モータ回転方向入力
3 M3高速 Ｍ３高速運転指令入力 22 M3 低速 Ｍ３低速運転指令入力
4 M2高速 Ｍ２高速運転指令入力 23 M2 低速 Ｍ２低速運転指令入力
5 M1高速 Ｍ１高速運転指令入力 24 M1 低速 Ｍ２低速運転指令入力
6 追い付き　スタート 追い付き制御運転指令入力 25 N.C 未使用
7 N.C 未使用 26 N.C 未使用
8 N.C 未使用 27 N.C 未使用
9 +24V DC24V電源入力　　　　※1 28 PTN/SPEED スピードデータ設定方法選択入力
10 L*2 キャリア有り L*2 センサー入力 29 L*1 キャリア有り L*1 センサー入力
11 STROB スピードデータ確定ストローブ入力 30 SPEED DATA2

11 スピードデータ入力ポート

12 SPEED DATA 210 スピードデータ入力ポート 31 SPEED DATA29 スピードデータ入力ポート

13 SPEED DATA 2
8 スピードデータ入力ポート 32 N.C 未使用

14 N.C 未使用 33 N.C 未使用
15 +24V DC24V電源入力　　　　※1 34 SPEED DATA27 スピードデータ入力ポート

16 SPEED DATA 2
6 スピードデータ入力ポート 35 SPEED DATA2

5 スピードデータ入力ポート

17 SPEED DATA 24 スピードデータ入力ポート 36 SPEED DATA23 スピードデータ入力ポート

18 SPEED DATA 2
2 スピードデータ入力ポート 37 SPEED DATA2

1 スピードデータ入力ポート

19 SPEED DATA 20 スピードデータ入力ポート

※１　　ピン番号　１，９，１５，２０は、コントローラ内部で接続されています。
※２　　コントローラ背面のＣＮ１０コネクタのピンアサインです。
※３　　付属のコネクタ（D-Sub３７ピン　オス）にて接続ケーブルを作製してください。  
10.2  出力コネクタＰＩＮ配列  

    

Pin No. 名　　称 機　　能 Pin No. 名　　称 機　　能
1 ０Ｖ ０Ｖ入力　　※４ 20 SPEED DATA 20 スピードデータ出力ポート　　※５

2 SPEED DATA 2
1
スピードデータ出力ポート　　

※５ 21 SPEED DATA 2
2
スピードデータ出力ポート　　

※５

3 SPEED DATA 2
3
スピードデータ出力ポート　　

※５ 22 SPEED DATA 2
4
スピードデータ出力ポート　　

※５

4 SPEED DATA 25 スピードデータ出力ポート　　※５ 23 SPEED DATA 26 スピードデータ出力ポート　　※５

5 SPEED DATA 27 スピードデータ出力ポート　　※５ 24 N.C

6 +24V DC24V電源入力　　　　
※6 25 N.C

7 0V ０Ｖ入力　　
※４ 26 N.C

8 SPEED DATA 2
8
スピードデータ出力ポート　　

※５ 27 SPEED DATA 2
9
スピードデータ出力ポート　　

※５

9 SPEED DATA 210 スピードデータ出力ポート　　※５ 28 SPEED DATA 211 スピードデータ出力ポート　　※５

10 設定許可 速度設定変更許可 29 SPEED　読取可 スピードデータ読取タイミング信号
11 予備 30 予備
12 +24V DC24V電源入力　　　　※6 31 N.C
13 N.C 32 N.C
14 STBY 追い付き運転可能 33 搬送スタート 搬送動作中信号
15 M1 高速運転ON M1高速 34 高速搬送タイミング 追い付き高速タイミング信号
16 M1 ALARM M1ドライバアラーム 35 M2 ALARM M2ドライバアラーム
17 M3 ALARM M3ドライバアラーム 36 予備
18 0V ０Ｖ入力　　※４ 37 0V ０Ｖ入力　　※４

19 +24V DC24V電源入力　　　　※6

※４　　ピン番号１，７，１８，３７は、コントローラ内部で接続されています。
※５　　Ｍ２へ指令している現在速度をバイナリデータで出力します。
※６　　ピン番号６，１２，１９は、コントローラ内部で接続されています。
※７　　付属のコネクタ（D-Sub３７ピン　メス）にて接続ケーブルを作製してください。  
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10.3  ＣＮＭ１～３（４）コネクタＰＩＮ配列(MINAS A ｼﾘｰｽﾞ) 

１．MINAS A　シリーズ接続時のＣＭＮ１～３（４）ピンアサイン

Pin No. 名　　称 機　　能 備考
1 PULS1 パルス列+ DC12(V) 出力　R:820Ω内臓
2 SIGN1 符号+ DC12(V) 出力　R:820Ω内臓
3 COM+ サーボＯＮ+ R:820Ω内臓
4 N.C 未接続
5 ALM+ アラーム入力+ ドライブ電流100(mA)以下
6 PULS2 パルス列- ドライブ電流100(mA)以下
7 SIGN2 符号- ドライブ電流100(mA)以下
8 SRV-ON サーボＯＮ-
9 ALM- アラーム入力-

 

10.4  ＣＮＭ１～３（４）コネクタＰＩＮ配列(MELSERVO J2 ｼﾘｰｽﾞ) 
Pin No. 名　　称 機　　能 備考
1 N.C 未接続
2 N.C 未接続
3 N.C 未接続
4 N.C 未接続
5 ALM アラーム入力 ドライブ電流100(mA)以下
6 PP パルス列 ドライブ電流100(mA)以下
7 NP 符号 ドライブ電流100(mA)以下
8 SON サーボオン
9 SG シグナルグランド
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10.5 入力回路接続参考図 

  

 

10.6  出力回路接続参考図 
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10.7  モータドライバ参考結線図 

10.7.1   MINAS A シリーズ 
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10.7.2   MELSERVO-J2 シリーズ 
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11 保守点検 
11.1 点検内容 

１）周囲環境の点検 

一般仕様の頁参照 

注)制御盤内取り付けの場合は、盤内温度が異常でないこと 

２）電源電圧確認 

一般仕様の頁参照 

電源電圧が異常でないこと 

３）接続状態チェック 

コネクタの緩み及び誤挿入等ないこと。触診ならびに目視確認願います。 

12 主要部品一覧表 

照合番号 品　　名 型式・図番

001
CPUボード
CONT.BOARD24

PCU-P1B
SA001-E07-01B～03B

002
パルスボード
PULSE BOARD

PIB-P1
SA005-E07-01A～03A

003
コンソールボード
CONSOLE BOARD

CONSOLE-P1
SA006-E07-01A～03A

004
パワーボード
POWER BOARD

POWER-DC2-P1
SA024-E71-01A～03A  
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13 外観図 
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